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機体大きさ（）脚部除く）： kさ552mmX幅 210mmX高さ 152mm
脚部を展開し静止した状態での高さ： 250mm 
使用モーター：脚部 T-motor社製 Navigator MN5212 KV310 各/J肌二つずつ
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1+1請先学在[5 l, 学部採択番号 No.午
屁14:3DCADを用いて作成した歩行機構
国路・ソフトウェア」
1糾路は TheStanford Doggo Projectの GitHubiiに掲載されている写真を参考に組み古てた。主に使
用したものは Teensy3.5, 0Drive3.6, BNOOSO, TA7291 P, XBeeである。このうちマイコンを持つ
ものは Tee11sy3.Sと 0Drive3.6である。 Teensy3.5のマイコンには GitHubにアップロードされてい
るプログラムにl!.J1li合を動かずプログラムを足したものを笞き込み、 ODriveOJマイコンには GitHub
のプログラムをそのまま書き込んだ。
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'fStm1fordDoggoProjectJ URL: https://github.com/Natc71 l/StanfordDoggoPrnject 
;, 同上
iiiQにはシリアルの番号が入る
